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Abstract of DE1 0026237 

Having reached a position (P1) in front of a 
parking space, as the vehicle is driven forward 
prior to reversing, an automatic steering system 
steers the vehicle into a position (P2). From this 
position it can be reversed into the parking 
position (P3) the control system having set the 
wheels at the correct angle. As the vehicle is 
reversed the driver can manually make any fine 
corrections necessary to park the vehicle 
correctly 
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Die f otgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen en t no m men 

Prufungsantrag gern. § 44 PatG ist gestellt 
® Fahrzeuglenksystem 

@- - Es-ist-eine Aufgabe der-voriiegenden Erfindung,-dafS — 
eine durch einen Fahrer zum Parken eines Fahrzeugs 
durchgefuhrte Fahroperation effektiv ohne Sensoren mit 
einer jeweilshohen Genauigkeit unterstutzt warden kann. 
Wahrend ein Fahrzeug (V) von einer Parkstartposition {P } ) 
vorwarts zu einer Bewegungsrichtungsanderungspositi- 
on (P 2 ) bewegt wird, werden gelenkte Rader (Wf) automa- 
tisch basierend auf einer Vorwarts be wegungsortskurve 
gelenkt, die zuvor gespeichert wurde, und daher kann das 
Fahrzeug korrekt an der Bewegungsrichtungsanderungs- 
position (P 2 ) angehalten werden. Deshalb kann lediglich 
durch Beibehalten eines Lenkwinkels (6max) an der Be- 
wogungsrichtungsanderungsposition (P 2 ) durch einon 
Fahrer wahrend der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs 
von der Bewegungsrichtungsanderungsposition (P 2 ) zu 
einer Parkendposition (P 3 ) das Fahrzeug (V) korrekt zu der 
Parkendposition (P 3 ) gefahren werden. Selbst wnn as ei- 
nen kleinen Fehler bai der Anhalteposition des Fahrzeugs 
(V) an der Bewegungsrichtungsanderungsposition (P 2 ) 
gibt, kann der Fahrer ein Lenkrad betatigen, um die Bewe- 
gungsrichtung wahrend der Ruckwartsbewegung des 
Fahrzeugs (V) fein zu regulieren. Deshalb ist es unnotig, 
Sensoren mil jeweils einer hohen Genauigkeit zum Zwek- 
ke der Ausfuhrung dos automatischen Lonkons zu vor- 
wenden. Dies kann zu einer Reduzierung der Kosten bei- 
tragen. 
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Beschrcibung 

TECHN1SCHES GEBIET DER ERF1NDUNG 

Die vorliegendc Erfindung betrifft ein Lcnksystem fur ein 
Fahrzeug zura UntcrstUtzen eines Fahrbetriebs fUr ein vor- 
warts Bewegen eines Fahrzeugs von einer Parkstartposition 
zu einer Bewegungsrichtungsanderungsposition und dann 
ruckwiirts Bewegen des Fahrzeugs zu einer Parkendposi- 
tion. 

STAND DER TECHNIK 

Derartige Fahrzeuglenksysteme sind bereits aus den of- 
fengelegten japanischen Patentanrneldungen Nr. 3-74256 
und 4-55168 bekannt. Jedes dieser Fahrzeuglenksysteme ist 
ausgelegt zum automatischen Durchfiihren eines Riick- 
wartsparkens und eines Langsparkens unter Verwendung ei- 
nes Stellglieds fur ein herkSmmlich wohlbekanntes elektri- 
sches Servolenksystern und zum Steuern des Stellglieds ba- 
sierend auf der Beziehung zwischen einer Bewegungsweg- 
strecke des Falirzeugs und einem Lenkwinkel, die zuvor ge- 
speichcrt wurden. 

DURCH DIE ERFINDUNG ZU LOSENDES PROBLEM 

Bei dem obigen bekannten Lenksystern fur das Fahrzeug 
werden die gelenkten Rader durch das Stellglied nichl nur in 
einem Abschnitt einer Vorwartsbewegung des Fahrzeugs 
von der Parkstartposition zu der Bewegungsrichtungsande- 
rungsposition, sondern auch in einem Abschnitt einer Riick- 
wartsbewegung des Fahrzeugs von der Bewegungsrich- 
tungsanderungsposition zu der Parkendposition automatisch 
gelenkl. Deshalb ist fUr einen Sensor zum Erfassen einer Be- 
wegungswegstrecke des Fahrzeugs und einen Sensor zum 
Erfassen eines Lenkwinkels der gelenkten Rader eine holie 
Genauigkeit crforderlich, und selbst bei einem geringfligi- 
gen Erfassungsfehler kann in einigen Fallen die Bewe- 
gungsortskurvc des Fahrzeugs abgclcnkt werden, wodurch 
das Fahrzeug nichl korrekt zu der Parkendposition gefahren 
werden kann. 

Die vorliegendc Erfindung wurde itn Hinblick auf den 
obigen Umstand fertiggestellt, und es. ist eine Aufgabe der 
vorliegenden Erfindung, zu gewahrieisten, daB die durch 
den Fahrer zum Parken des Fahrzeugs durchgefuhrtc Fahr- 
operation ohne hochgenaue Sensoren cflekuv untcrstutzt 
werden kann. 

MITTEL ZUR LOSUNG DES PROBLEMS 

Urn die obigc Aufgabe zu losen, ist gemaB Anspruch 1 
der vorliegenden Erfindung ein Lenksystern fur ein Fahr- 
zeug vorgeschen zum Untcrstiitzcn cincs Fahrbetriebs fur 
ein vorwarts Bewegen eines Fahrzeugs von einer Parkstart- 
posiuon zu einer Bewegungsrichtungsanderungsposition, 
und dann riickwarts Bewegen des Fahrzeugs zu einer Par- 
kendposition, wobei das Lenksystern ein Stellglied zum 
Lenken gelenktcr Rader, ein Bewcgungsortskurvenbeslim- 
mungsmillel zum vorab Restimmen einer Ortsktirvc der 
Vorwartsbewegung des Fahrzeugs von der Parkstartposition 
zu der Bewegungsrichtungsanderungsposition sowie ein 
Steuemiitlcl zum AusfUhrcn einer Stcueroperation umfaBt, 
urn das Fahrzeug enllang der durch das Bcwegungsoriskur- 
vcnbestimmungsmittel bcslimmten Vorwartsbewegungs- 
ortskurvc vorwarts zu bewegen durch Lenken der gelenkten 
Rader unter Verwendung des Stellglieds anstatt einer durch 
einen Fahrer durchgefuhrten Lenkoperation, wobei die Vor- 
wartsbewegungsortskurvc dcrart beslimint wird. daB das 



Fahrzeug die Parkendposition erreichl, wenn das Fahrzeug 
mil einem an der Bewcgungsrichtungsanderungsposition 
beibchaltenen lenkwinkel der gelenkten Rader riickwarts 
bewegt wird. 

5 Bei der obigen Anordnung wird das Stellglied fUr eine Pe- 
riode der Vorwartsbewegung des Fahrzeugs von der Park- 
startposition zu der Bewcgungsrichtungsanderungsposition 
derart gesteuert, daB das Fahrzeug endang der durch das Be- 
wegungsortskurvenbestinimungsmittel bestimmtcn Vor- 

)0 wartsbewegungsortskurve vorwarts bewegt wird. Daher 
kann der Fahrer das Fahrzeug korrekt zu der Bcwcgungs- 
richtungsiinderungsposiuon fahren, ohne die Lenkoperation 
auszufiihren, und das Fahrzeug an der Bcwegungsrichtungs- 
andcrungsposition anhalten. Daher kann der Fahrer das 

is Fahrzeug korrekt zu der Parkendposition fahren und das 
Fahrzeug dort anhalten lediglich durch riickwarts Bewegen 
des Fahrzeugs von der Bewegungsrichtungsanderungsposi- 
tion zu der Parkendposition unter Beibehaltung des Lenk- 
winkels bei demjenigen der Bewegungsrichtuogsanderungs- 

20 position. Somit ist die Last der durch den Fahrer durchge- 
fuhrten Operation wesentlich vermindert. 

Selbst bei einem kleinen Fehler in der Anhalteposition 
des Fahrzeugs bei der Bewegungsrichtungsanderungsposi- 
tion kann der Fehler kompensiert werden, um das Fahrzeug 

25 korrekt zu der Parkendposition zu fahren, wenn der Fahrer 
das Lenkrad betatigt.und die Bewegungsrichtung feinein- 
stellt, wahrend das Fahrzeug sich von der Bewegungsrich- 
tungsanderungsposition zu der Parkendposition riickwarts 
bewegt. Deshalb ist es nicht notwendig, verschiedene Sen- 

30 soren, die jeweils eine hohe Genauigkeit besitzen, zum 
Zwecke des Ausfiihrens des automatischen Lenkens von der 
Parkstartposition zu der Bcwegungsrichtungsanderungspo- 
siuon zu verwenden. Dies kann zu einer Verringerung der 
Kosten beitragen. 

35 GemaB Anspruch 2 der vorliegenden Erfindung ist ein 
Fahrzeuglenksystem vorgesehen, dadurch gekennzeichnet, 
daB zusatzlich zu der Anordnung nach Anspruch 1 die Vor- 
wartsbewegung sortskurve als eine Beziehung des Lenkwin- 
kels zu cincr Bcwcgungswcgstrcckc des Fahrzeugs be- 
to stimmt wird. 

Mit der obigen Anordnung wird die Vorwartsbewegungs- 
ortskurve von der Parkstartposition zu der Bewegungsrich- 
tungsanderungsposition als die Beziehung des Lenkwinkels 
der gelenkten Rader zu dem Bewegungsweg des Fahrzeugs 

45 bestimmt. Selbst wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit wah- 
rend der Vorwartsbewegung des Fahrzeugs variiert wird, ist 
es deshalb moglich, die Erzeugung eines Fehlers in der Vor- 
wartsbewegungsortskurve zu verhindern. 
GemaB Anspruch 3 der vorliegenden Erfindung ist ein 

50 Fahrzeuglenksystem vorgesehen, dadurch gekennzeichnet, 
daB zusatzlich zu der Anordnung nach Anspruch 1 oder 2 
der Lenkwinkel der gelenkten Rader an der Bewegungsrich- 
tungsandcrungsposition cin Grcnzlcnkwinkcl ist. 

Mit der obigen Anordnung ist der Lenkwinkel der gelenk- 

55 ten Rader bei der Bewegungsrichtungsanderungsposition 
der Grenzlenkwinkel. Deshalb ist der Wenderadius des 
Fahrzeugs wahrend der Ruckwiirtsbcwegung des Fahrzeugs 
von der Bewegungsrichtungsiinderungsposition zu der Par- 
kendposition minimiert. Somit ist.es moglich. nichl nur das 

60 in cine Garage fahren des Fahrzeugs in einem beenglen Be- 
reich zu ennoglichen, sondern auch die Operation des Fah- 
rers zu erlcichtern, der das Lenkrad halt, wodurch eine Va- 
riation des Lenkwinkels vumiieden wird. 
GemaB Anspruch 4 der vorliegenden Erfindung ist ein 

65 Fahrzeug lenksystern vorgeschen, dadurch gekennzeichnet, 
da!3 zusatzlich zu der Anordnung nach einem der Anspriiche 
1 his 3 das Steuermitte] den Lenkwinkel der gelenkten Ra- 
der an der Bcwegungsrichtungsanderungsposilion beibe- 
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halt, wenn das Fahr/cug vorwarts uber die Bewegungsrich- 
tungsandcrungsposition hinaus bewcgt wird. 

Mil der obigen Anordnung wird der Lenkwinkel liir eine 
Periode einer Vorwartsbewegung des Fahrzeugs uber die 
Bewegungsrichtungsanderungsposition hinaus als der Lcnk- 
winkel an der Bewegungsrichtungsanderungsposition bei- 
behalten. Falls der Fahrer bei der Ruckwartsbewegung des 
Fahrzeugs von einer Anhalteposition, in weloher das Fahr- 
zeug jenseits der Bewegungsrichtungsanderungsposition 
angehalten wurdc, den Lenkwinkel unvcrandert beibehalt, 
wird das Fahrzeug automatisch an der Bcwcgungsrichtungs- 
Underungsposition vorbei bewegt und korrekt zu der Par- 
kendposition gefahren. 

WEISE ZUR AUSFOHRUNG DER ERFINDUNG 

Eine Weise zur Ausfuhrung der Erlindung wird nun mit- 
lels einer in den bcigefugtcn Zeichnungen dargestellien 
Ausfuhrungsform beschrieben. 

KURZE BESCHREEBUNG DER ZEICHNUNGEN 

Fig. 1 ist eine Darstellung der gesaniten Anordnung eines 
Fahrzeugs, das ein Lenksystem aufweist. 

Fig. 2 ist ein Diagramm zur Erlautcrung des Bctricbs in 
einem Ruck war tsparken/Links-Modus. 

Fig. 3 ist eine Darstellung, die die Beziehung des Refe- 
renzlenkwinkels 0ref zu der Wegstrecke X der Bewegung in 
dem Riickwartsparken/Links-Modus zeigt. 

Fig. 4 ist ein Diagramm, das einen Moduswahlsc halter 
und einen Startschalter fur automatisches Parken zeigt. 

Die Fig. 1 bis 4 zeigen eine Ausfuhrungsform der vorlie- 
genden Erfindung. 

Wie es in Fig. 1 gezeigt ist, besitzt ein Fahrzeug V ein 
Paar von Vorderradern Wf, Wf, welches angetriebene und 
gelenkte Rader sind, und ein Paar von Hinterradern Wr, Wr, 
welches mitlaufende und nicht-gelenkte Rader sind. Ein 
Lenkrad 1 ist mil den Vorderradern Wf, Wf, welches ge- 
lenkte Rader sind, verbunden durch cine in Entsprcchung 
mil dem Lenkrad 1 gedrehte Lenkwelle 2, ein an einem un- 
teren Ende der Lenkwelle 2 vorgesehenes Ritzel 3, eine mil 
dem Ritzel 3 in Eingriff stehende Zahnstange 4, eine linke 
. .und eine. rechte Zugstange 5. 5. die an entgegengesetzten 
Enden der Zahnstange 4 angebracht sind, sowie eine linke 
und eine rechte Gelenkverbindung 6, 6, die mit den Zugstan- 
gen 5, 5 verbunden sind. Urn bei der durch einen Fahrer 
durchgefuhrten Betaugung des Lenkrads 1 zu unterstiitzen 
Oder eine Lenkoperation fur ein Abstellen des Fahrzeugs in 
einer Garage durchzufiihren (was nachfolgend beschrieben 
wird), ist ein Lenkstellglied 7 umfassend einen Elektromo- 
tor iiber einen Schncckentriebmcchanismus 8 mit der Lenk- 
welle 2 verbunden. 

Eine Lcnkstcucrcinhcit 21 wird von einem Stcucrab- 
schnitt 22 und einem Speicherabschnitt 23 gebildet. Dem 
Steuerabschnitt 22 werden Signale eingegeben von einem 
Lenkwinkelerfassungsmittel Si zum Erfassen eines Lenk- 
winkels 6 der Vorderrader Wf, Wf basierend auf einem 
Drehwinkel des Lenkrads 1, von einem Lenkdreh mo men ter- 
fassungsnutlel S 2 zum Erfassen eines Lenkdreh moments 
des Lenkrads 1, von Hinterraddrehwinkelerfassungsmitteln 
S 3 , S j zum Erfassen eines Drehwinkels des tinken und des 
rcchlen Minterrads, welches mitlaufende Rader sind, und 
von eineni Schallbereichserfussungsmiltel S 4 zum Erfassen 
eines Schallbereichs (einem "D"-Bereich, einem "R"-Be- 
reich, einem "N"-Bercich, einem "P"-Bcreich oder derglei- 
chen), der durch einen Wahlhcbcl 11 gcwahlt ist. 

Die HinterraddrehwinkelcrfassungsiniUel S 3 , S 3 geben je- 
desmal einen Puis aus, wenn die Hinterriidcr Wr, Wr uber ei- 



nen vorbestinunten Winkel gedrehl wurden, wodurch eine 
Wegstrecke X der Bewegung des Fahrzeugs V berechnet 
werden kann durch Multipiizieren der erfafiten Pulsanzahl 
tnit einer Konstanlc, die abhangig vom Radius der Hintcrra- 
5 der Wr, Wr bestimmt ist. Ein Hochauswahlwert, ein Niedri- 
gauswahlwert oder ein mitllerer Wert der Ausgangssignale 
von dem Paar von Hinlerraddrehwinkelerfassungsmitteln 
S3, S 3 wird eingesetzt. 

Ferner sind ein Moduswahlschalter Sg sowie ein Siart- 
!0 schalter S7 fur automatisches Parken, die durch den Fahrer 
betatigt werden, nut dem Steuerabschnitt 22 verbunden. Wie 
es aus Fig. 4 ersichtlich ist, wird der Moduswahlschalter S 6 
betatigt, um einen von zwei Parkrnodi zu wahlen: einen 
Ruckwartsparken/Rechts-Modus und einen Ruckwartspar- 
tS ken/Links-Modus, und er besitzt zwei Schaltknopfe, die je- 
weils den Modi entsprechen. Der Startschalter S 7 fur auto- 
matisches Parken wird betatigt, um das automatische Parken 
gemaB einem der durch den Moduswahlschalter Sg gewahl- 
ten Modi zu starten. 
20 Der Speicherabschnitt 23 bildet ein Bewegungsortskur- 
venbestimmungsmittel der vorliegenden Erfindung. Daten 
fur die zwei Parkrnodi, d. h. die Beziehung des Referenz- 
lenkwinkels 6ref zu der Wegstrecke X der Bewegung des 
Fahrzeugs V werden vorab als eine Tabelle in dem Speicher- 
25 abschnilt 23 gcspcichcrt, wie es in Fig. 3 gezeigt ist. 

Der Steuerabschnitt 22 steuert den Betrieb des Lenkstell- 
glieds 7 und den Betrieb einer Betriebszustandsunterrich- 
tungseinrichtung 12 umfassend eine Fliissigkristallanzeige, 
einen Lautsprecher, eine Leuchteinrichtung, eine Liiutwerk- 
30 einrichtung, einen Summer und dergleichen, basierend auf 
den Signalen von den Erfassungsmitteln Sj bis S4 und den 
Schaltem S 6 und S 7 und den Daten fur die Parkrnodi, die in 
dem Speicherabschnitt 23 gespeichert sind. 
Die Wirkungsweise der Ausflihrungsform der vorliegen- 
35 den Erfindung, die die oben beschriebene Anordnung be- 
sitzt, wird unten beschrieben. 

In einem Nonnalbetrieb, in dem der automatische Lenk- 
steuerbetrieb nicht aiisgefuhrt wird (wenn der Startschalter 
S7 fur ein automatisches Parken nicht in einem cingcschaltc- 
40 ten Zustand ist), arbeitet das Lenksteuersystem 21 als ein 
allgemeines Servolenksteuersystem. Im besonderen, wenn 
der Fahrer das Lenkrad 1 betatigt, um das Fahrzeug V zu 
wenden, erfaBt das Lenkdrehmomenterfassungsmittel S ? ein 
zu dem Lenkrad 1 gegebenes Lenkdreh moment und der 
45 Steuerabschnitt 22 steuert den Antrieb des Lenkstellglieds 7 
basierend auf dem Lenkdrehmoment. Demzufolge werden 
das linke und das rechte Vorderrad Wf, Wf durch die An- 
triebskraft des Lenkstellglieds 7 gelenkt, wodurch die durch 
den Fahrer durchgefuhrte Lenkoperation unterstutzt wird. 
50 Die Wirkungsweise der Ausfuhrungsform wird unten bei- 
spielhaft anhand des Ruckwartsparken/Links-Modus be- 
schrieben (einem Modus, bei dem das Fahrzeug V in einer 
Garage geparkt wird, die sich links von dem Fahrzeug befin- 
det, wobei das Fahrzeug ruckwarts bewegt wird). 
55 Wie es in Fig. 2 gezeigt ist, wird das Fahrzeug V zunachst 
in die Nahe der Garage bewegt, in die das Fahrzeug zu par- 
ken ist. Wenn eine linke Seite des Fahrzeugs so nan wie 
moglich an einer Einfahrlinie der Garage ist, wird das Fahr- 
zeug in einer Parkstartposition Pi angehalten, hei der eine 
60 vorbestimrnle Markierung M'(z. B. eine an einer Innenseitc 
einer Tilr oder einem Seitenspiegel vorgesehene Markie- 
rung) zu einer Mittellinie der Garage ausgerichtet ist. Dabei 
ist die Mittellinie des Fahrzeugs orthogonal zu der Mittelli- 
nie der Garage. Wenn dann einer der Moduswahlschalter Sg 
65 betatigt wird, um den Ruckwartsparken/Links- Modus zu 
wahlen, wird der bctatigtc Schalterknopf belcuchtct und die 
Betriebsstadiumsunterrichtungseinrichtung 12 infonniert 
den Fahrer durch einen Lautsprecher von dem "Links- und 
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Ruckwarls-Parken". Wenn der Fahrer, dcr bestatigt hat, daB 
kein Fehlcr beziiglich des betatigten Schaltknopfs vorliegt, 
seine Hand von dem Lenkrad 1 niinmt tind den Startknopf 
S 7 fUr automatisches Parkcn einschaltct, wird der Schalt- 
knopf beleuchtet, um den autoinatischen Lenksteuerbelrieb 
zu starten, und das Beuiebsstadiumsunterrichtungssystem 
12 informiert den Fahrer durch den Lautsprechcr, daB "das 
Fahrzeug langsain vorwarts zu bewegen" isL 

Wahrend der automatische Lenksteuerbelrieb durchgc- 
fiihrt wird, werden eine gegenwartige Position des Fahr- 
zcugs, die Parkstartposition P ls cine Bcwcgungsrichtungs- 
andemngsposition P 2 , eine Parkendposition P 3 , eine vorher- 
gesagte Vorwartsbewegungsortskurve des Fahrzeugs von 
der Parkstartposition Pi zu der Parkendposition P 3 und der- 



wurde, informiert die Betriebsstadiumsunterrichtungscin- 
richtung 12 den Fahrer davon, daB "das automatische Len- 
ken beendet" ist. 

Wenn das automatische Lenken in dcr obigen Weise be- 
endet wurde, ist der Lenkwinkel 6 der Vorderrader Wf, Wf 
gleich dem linken Grenzienkwinkel 0max, wie oben be- 
schrieben, und das Fahrzeug V kann korrekt zu der Parkend- 
position P 3 gefahren werden iediglich durch Bewegen des 
Fahrzeugs V riickwarts von der Bcwegungsrichtungsande- 
rungsposition P 2 , wobci das Lenkrad 1 durch den Fahrer zur 
Bcibchaltung des Lenkwinkcls 9 bci dem linken Grenzienk- 
winkel 9max gehalten wird. Mit anderen Worten wurde die 
Vorwartsbewegungsortskurve des Fahrzeugs V, d. h. die Be- 
wegung srichtungsanderungsposition P 2 vorher derart be- 



gleichen an der Flussigkristallanzeige der Betriebsstadiums- 15 summl, daB das Fahrzeug korrekt zu der Parkendposition P 3 
unterrichtungseinrichtung 12 angezeigt. ^fahren wird. wenn das Fahrzeuc V mil dem bei dem hn- 



Der automatische Lenksteuerbetrieb gewahrleistet selbst 
dann, wenn das Lenkrad 1 nicht betatigt wird, daB die Vor- 
derrader Wf, Wf basierend auf den Daten fUr den durch ei- 
nen der Modus wahlschalter S 6 gewahlten RUckwartsparken/ 
Links-Modus automatisch gelenkt werden Iediglich durch 
Losen eines Bremspedals 9 durch den Fahrer, um die 
Kriechfahrt des Fahrzeugs V zu erlauben, oder indem der 
Fahrer ein Fahrpedal 10 geringfugig mederdruckt, um die 
Fahrt des Fahrzeugs zu bewirken. Im besondcren, wahrend 
das Fahrzeug V vorwarts von der Parkstartposition Pj zu der 
Bewegungsrichtungsanderungsposition P 2 bewegt wird, wie 
es in Fig, 3 gezeigt ist, werden die Vorderrader Wf, Wf zu- 
nachst automatisch nach rechts und dann iiber eine Neutral- 
steilung nach links gelenkt. Wenn das Fahrzeug V die Bewe- 
gungsrichtungsanderungsposition P 2 erreicht hat, ist dcr 
Lenkwinkel 6 der Vorderrader Wf, Wf gleich einem linken 
Grenzienkwinkel 8max. 

FUr eine derarlige Periode sucht der Steuerabschnitt 22 ei- 
nen Referenzlenkwinkel 9ref durch Verwenden einer Weg- 35 
strecke X der Bewegung des Fahrzeugs V, die berechnet 
wird basierend auf den Ausgangssignalen der Hinterrad- 
drehwinkelerfassungsmittel S 3 und S 3 fur die von dem Spei- 
chcrabschnitt 23 gclcscncn Datcn fur den Ruck wartspar ken/ 
Links-Modus. Dann wird basierend auf dem Referenzlenk- 40 
winkel 0ref und dem von dem Lenkwinkelerfassungsmittel 
Si eingegebenen Lenkwinkel 8 eine Abweichung E (= 0ref 
- ~-9)-berechnet,-und der Betrieb des-Lenkstellglieds 7-wird- - 
derart gesteuert, daB die Abweichung E O(nuli) wird. Selbst 
wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit unter dem automati- 45 
schen Lenksteuerbetrieb geringfugig variiert wird, so wird 
das Fahrzeug V hierbei stets auf der Vorwartsbewegungs- 
ortskurve bewegt, dessenungeachtet die Wegstrecke X der 
Bewegung korrekt erfaBt wurde, da die Daten des Referenz- 



gefahren wird, wenn das Fahrzeug V mil c 
ken Grenzienkwinkel 9max verbleibenden Lenkwinkel 0 
riickwarts bewegt wird. 
In dieser Weise wird der automatische Lenkbetrieb nicht 
20 fur eine Periode einer Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs V 
von der Bewegungsrichtungsanderungsposition P 2 zu der 
Parkbewegungsendposition P 3 durchgefiihrt. Wenn be- 
stimmt wird, daB das Fahrzeug aufgrund der Verlagerung 
der Position des Fahrzeugs V nicht korrekt zu der Parkend- 
25 position P 3 gefahren wird, kann dcr Fahrer spontan das 
Lenkrad 1 betatigen, um den Verlauf fein zu regulieren, wo- 
durch das Fahrzeug korrekt zu der Parkendposition P 3 ge- 
fahren wird. Deshalb kann die Genauigkeit der Anhaltepos- 
ition des Fahrzeugs bei der Bewegungsrichtungsanderungs- 
30 position P 2 im Vergleich zu dem Fall verringert sein, in dem 
der automatische Lenkbetrieb iiber den ganzen Verlauf von 
der Parkstartposition Pi zu der Parkendposition P 3 ausge- 
fiihrt wird. Das Lenkwinkelerfassungsmittel Si sowie die 
Hinterraddrehwinkelerfassungsmittel S 3 , S 3 miissen daher 
35 nicht solche mit einer besonders hohen Genauigkeit sein, 
was zu einer Verringerung der Kosten beitragen kann. 

AuBerdem wird der Lenkwinkel 6 bei dem Grenzienk- 
winkel 0max fur die Periode der Ruckwartsbewegung des 
Fahrzeugs von dcr Bewegung srichtungsanderungsposition 
P 2 beibehalten. Deshalb kann der Radius der Wendebewe- 
gung des Fahrzeugs V minirniert werden, wodurch nicht nur 
das Fahrzeug V in einem engen Bereich in eine Garage ab- 
gestellt- werden -kann,-sondem-auch-die-Operation-fiir- ein 
Halten des Lenkrads 1 durch den Fahrer vereinfacht werden 
kann und verhindert werden kann, daB der Lenkwinkel 9 va- 
riiert wird. 

Das Fahrzeug V kann in einigen Fallen aufgrund der Ver- 
zogerung der durch den Fahrer durchgefuhrten Bremsbetati- 
gung oder dergleichen jenseits der Bewegungsrichtungsan- 



lenkwinkels9refentsprechend der Wegstrecke X der Bewe- 50 derungsposition P 2 angehalten werden, jedoch wird in ei- 
nem derartigen Fall wahrend der Bewegung des Fahrzeugs 
von der Bewegungsrichtungsanderungsposition P 2 zu der 
tatsachlichcn Anhaltcposition dcr Lenkwinkel 9 bci dem 
Grenzienkwinkel 6max gehalten. Falls der Fahrer den Lenk- 
winkel 8 wahrend der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs V 
von der tatsachlichcn Anhalteposition bei dem Grenzienk- 
winkel 0max halt, so lauft das Fahrzeug V deshalb notwen- 
digerweise durch die Bewegungsrichtungsandemngsposi- 
tion P 2 und folglich wird letzt.lich das Auftreten einer Ab- 
weichung der Position bei der Parkendposition P 3 vermie- 
den. 

Obwohl die Austuhrungsform der vorliegenden Erfin- 
dung im Detail beschrieben wurde, isl es versliindlich, daB 
die vorliegende Erfindung nicht auf die oben beschriebenc 
Ausfuhrungsform bcschriinkl ist und zahlreichc Modifika- 
lionen in der Auslegung vorgenommen werden konnen, 
ohne den Bereich der vorliegenden Erfindung zu verlassen. 
Bcispiclsweise wurde bci der Ausfuhrungsform die Vor- 



gung des Fahrzeugs V eingestellt werden. 

Der automatische Lenksteuerbetrieb wird aufgehoben, 
wenn dcr Fahrer cincn dcr Moduswahlschaltcr S$ ausgc- 
schaltet hat. Zusatzlich zu diesem Fall wird der automati- 
sche Lenksteuerbetrieb auch aufgehoben, wenn der Fahrer 55 
das Lenkrad 1 betatigt hat, und wenn die Fahrzeugge- 
schwindigkeit einen vorbestimmten Wert uberschritten hat, 
wodurch der gewohnliche Servolenksteuerbetrieb bereitge- 
stcllt wird. 

Wenn das Fahrzeug V die Bewegungsrichtungsande- 60 
rungsposition P 2 durch den autoinatischen Lenkbetrieb er- 
reicht hat, informiert die Betriebsstadiumsunterrichtungs- 
einrichlung 12 den Fahrer durch den Lautsprechcr, daB "das 
Fahrzeug anzuhalten und die Anderung in der Schaltslellung 
durch zufuhrcn" ist. Wenn der Fahrer das Fahrzeug V angc- 65 
halten hat und den Schalthcbel 11 von dem "D ,( -Bereich zu 
deni "R"-Bercich verstcllt hat und diese Verstellung durch 
die Hinterraddrehwinkelerfassungsiniltel S3, S3 erfaBt 
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wartsbcwegungsortskurve des Fahrzeugs V von der Park- 
startposition Pi zu der Bewegungsrichtung sanderungsposi- 
tion ? 2 vorah in dem Speicherabschnitt 23 gespeichert, diese 
kann jcdoch aus der gegenwartigen Position des Fahrzeugs 
V und der Bewegungsrichtungsanderungsposilion P2 be- 
rechnet werden. 

Auflcrdem wurde bei der Ausfuhrungsform der Lenkwin- 
kel 6 an der Bewcgungsrichtungsanderungsposition P 2 auf 
den Grenzlenkwinkcl 9max eingestellt, dieser kann jedoch 



iniert. Daher ist es rnoglich, nichl nur in einem engen Be- 
reich das Abstellen des Fahrzeugs in einer Garage zu ermog- 
lichen, sondem auch die Operation fiir ein Halten des Lenk- 
rads durch den Fahrer zu erleichtem, wodurch eine Variation 
des Lenkwinkels vermieden wird. 

GemaB Anspruch 4 der vorliegenden Erfindung wird der 
Lenkwinkel fUr eine Periode einer Vorwartsbewegung des 
Falirzeugs Uber die Bewegungsrichtungsanderungsposition 
hinaus bcibchalten als der Lenkwinkel an der Bewegungs- 



rung des Lenkwinkels 6 betatigt werden, wodurch die Fein- 
einstellung der Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V weiter 

vercinfachl wird. 

WIRKUNGEN DER ERFINDUNG 

Wie es oben diskutieri ist, wird gemaB Anspruch 1 der 
vorliegenden Erfindung das Stellglied fur eine Periode einer 



auf cinen Lenkwinkel 0 eingestellt werden, der gcringfugig 10 richtungsanderungsposition. Falls der Fahrer den Lenkwin- 
klcincr als der Grenzlenkwinkcl 6max ist. Falls der Lcnk- kcl bci der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs von cincr 
winkel 9 auf einen derartigen geringfiigig kleineren Wert Anhalteposition, in welcher das Fahrzeug jenseits der Be- 
eingestellt wird, kann das Lenkrad 1 wahrend der Ruck- wegungsrichtungsanderungsposition angehalten wurde, un- 
wartsbewegung des Fahrzeugs V von der Bewegungsrich- verandert beibehalt, wird das Fahrzeug automatisch iiber die 
tungsanderungspositionP 2 zuderParkendposiUonP3inden 15 Bewegungsrichtungsanderungsposition hinaus bewegt, um 
beiden Richtungen einer Vergroficrung und einer Verkleine- korrekt zu der Parkendposition gefahren zu werden. 

Zusammenfassend ist es eine Aufgabe der vorliegenden 
Erfindung, daB eine durch einen Fahrer zum Parken eines 
Fahrzeugs durchgefuhrte Fahroperation effektiv ohne Sen- 
20 soren mit einer jeweils hohen Genauigkeil unterstUtzt wer- 
den kann. 

Wahrend ein Fahrzeug (V) von einer Parkstartposition 
vorwarts zu einer Bewegungsrichtungsanderungsposi- 
tion (P2) bewegt wird, werden gelenkte Rader (Wf) autorna- 
Vorwartsbewegung des Fahrzeugs von der Parkstartposition 25 tisch basicrend auf cincr Vorwartsbewegung sortskurvc gc- 
zu der Bewegungsrichtungsanderungsposition derail ge- lenkt, die zuvor gespeichert wurde, und daher kann das 
stcuert, daB das Fahrzeug endang der durch das Bewegungs- Fahrzeug korrekt an der Bewegungsrichtungsanderungspo- 
ortskurvenbestimmungsmittel bestimmten Vorwartsbewe- -sition (P 2 ) angehalten werden. Deshalb kann lediglich durch 
gungsortskurve vorwarts bewegt .wird. Deshalb kann der Beibehalten eines Lenkwinkels (6max) an der Bewegungs- 
Fahrer das Fahrzeug korrekt zu der Bewegungsrichtungsan- 30 richtungsanderungsposition (P^ durch einen Fahrer wiih- 
derungsposiiion fahren, ohne die Lenkbetaugung auszufOh- rend der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs von der Bewe- 
ren, und das Fahrzeug an der Bewegungsrichtungsande- gungsrichtungsanderungsposition (P 2 ) 2u einer Parkendpo- 
rungsposttion anhalten. Deshalb kann der Fahrer das Fahr- sition (P 3 ) das Fahrzeug (V) korrekt zu der Parkendposition 
zeug korrekt zu der Parkendposition fahren und das Fahr- (P 3 ) gefahren werden. Selbst wenn es einen kleinen Fehler 
zeug dort anhalten lediglich durch Bewegen des Fahrzeugs 35 bei der Anhalteposition des Fahrzeugs (V) an der Bewe- 
riickwarts von der Bewegungsrichtungsanderungsposition gungsrichtungsanderangsposition (P 2 ) gibt, kann der Fahrer 
zu der Parkendposition, wobei der Lenkwinkel an der Bewe- ein Lenkrad betatigen, um die Bewegungsrichtung wahrend 

der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs (V) fein zu regulie- 
rcn. Deshalb ist cs unnotig, Scnsorcn rait jcwcils cincr ho- 
40 hen Genauigkeit zum Zwecke der Ausfuhrung des automati- 
schen Lenkens zu verwenden. Dies kann zu einer Reduzie- 



gungsrichtungsanderungsposition beibehalten wird. Somit 
ist die Last der durch den Fahrer durchgefuhrten Bcdicnung 
weitgehend vermindert. 

Selbst wenn es einen kleinen Fehler einer Anhalteposition 
des Falirzeugs bei der Bewegungsrichtungsanderungsposi- 
tion gibt, kann.der Fehler. kompensiert wer^n,imi dasJFahr^ 
zeug korrekt zu der Parkendposition zu fahren, wenn der 
Fahrer das Lenkrad betatigt, um die Bewegungsrichtung 45 
feineinzustellen, wahrend das Fahrzeug ruckwarts von der 
Bewegungsrichtungsanderungsposition zu der Parkendposi- 
tion bewegt wird. Deshalb ist es unn6tig, verschiedene Sen- 
soren mil jeweils einer hohen Genauigkeit fdr den Zweck 
des Ausfiihrens der automauschen Lenkung von der Park- 50 
startposition zu der Bewegungsrich tungsanderungsposition 
zu verwenden. Dies kann zu einer Kostenreduzierung beitra- 

GemaB Anspruch 2 der vorliegenden Erfindung wird die 
Vorwartsbewegungsortskurve von der Parkstartposition zu 55 
der Bcwegungsrichtungsanderungsposition als die Bezie- 
hung des Lenkwinkels der gelenktcn Rader zu der Weg- 
streckc der Bewegung des Fahrzeugs bestimrat. Selbst wenn 
die Fahr/.euggeschwindigkeit. wahrend der Vorwartsbewe- 
gung des Fahrzeugs variiert wird, ist cs deshalb moglich, die 60 
Erzeugung eines Fehlcrs in der Vorwartsbewegungsorts- 
kurve zu venueiden. 

GeiuiiB Anspruch 3 der vorliegenden Erfindung ist der 
Lenkwinkel der gelenkten Rader an der Bcwegungsrich- 
umgsandcrungsposition der Grenzlenkwinkel. Deshalb ist 65 
der Radius der Wcndcbewegung des Fahrzeugs wahrend der 
Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs von der Bewegungs-' 
richtungsanderungsposition zu der Parkendposition mini- 



rung der Kosten beitragen. 

Patentanspruche 

1 . Fahrzeuglenksystem zum Unterstulzen eines Fahr- 
betriebs ftir ein vorwarts Bewegen eines Fahrzeugs (V) 
von einer Parkstartposition (Pi) zu einer Bewegungs- 
richtungsanderungsposition (P 2 ), und dann ruckwarts 
Bewegen des Fahrzeugs (V) zu einer Parkendposition 
(P 3 ), wobei das Lenksystem umfaBt: 
ein Stellglied (7) zum Lenken gclcnkter Rader (Wf), 
ein Bcwcgungsortskurvcnbcstimmungsmittcl (23) zum 
vorab Bestimmen einer Ortskurve der Vorwartsbewe- 
gung des Fahrzeugs (V) von der Parkstartposition (P t ) 
zu der Bewegungsrichtungsanderungsposilion (P 2 ), 
und 

ein Steuermittel (22) zum Ausfuhrcn einer Steuerope- 
ration, um das Fahrzeug (V) entlang der durch das Re- 
wegungsortskurvenbeslimmungsmittel (23) bestimm- 
len Vorwartsbewegungsortskurve durch Lenken der ge- 
lenkten Rader (W0 unter Verwcndung des Stellglicds 
(7) anslatl einer durch den Fahrer durchgefuhrlen 
Lenkoperation vorwarts zu bewegen, 
wobei die Vorwartsbewegungsortskurve deran be- 
stimmt wird, daB das Fahrzeug (V) die Parkendposition 
(P 3 ) erreichi, wenn das Fahrzeug (V) mit einem an der 
Bewegungsrichtungsanderungsposition 0*2) bcibehal- 
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lenen Unkwinkcl (9) der gelenkten Rader (WQ ruck- 
warts bewcgt wird. 

2. Fahrzcuglenksystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzcichncl, daB die Vorwartsbewegungsorlskurve 
als einc Beziehung dcs Lenkwinkels (6) zu einer Weg- 5 
strecke (X) der Bewegung dcs Fahrzcugs (V) bestinunt 
wird. 

3. Fahrzeuglenksystem nach Anspruch 1 ocler 2, da- 
durch gckcnnzeichnct, dafl der Lcnkwinkel (6) der ge- 
lenkten Rader (Wf) an der Bcwegungsrichtungsande- 10 
rungsposition (P2) cin Grcnzlcnkwinkcl (einax) ist. 

4. Fahrzeuglenksystem nach einem der Anspriiche 1 
bis 3, dadurch gckcnnzeichnct, daB das Sieucrmittel 
(22) den Lenkwinkel (0) der gelenkten Rader (WQ an 
der Bewegungsrichtungsanderungsposition (P 2 ) bcibc- 15 
halt, wenn das Fahrzeug (V) vorwarts uber die Bcwe- 
gungsrichlungsandenmgsposition (P2) hinaus bewegt 
wird. 
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